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(54) Dispositif d'orientation automatique d'un outil. 

\5n Dispositif destine a commander par un moteur unique 
lamentation d'un outil autour de son extremite active, celle- 
ci restant fixe dans I'espaee et I'orientation etant obtenue 
sans avoir a deplaeer les autres elements mecaniques 
sup porta nt I'outil au moyen du dispositif. 

Dispositif caracterise en ce qu'il combine deux transla- 
tions paralleles la premiere agissant sur I'orientation d'un 
levier portant I'outil en rotation et le maintenant parallele a 
une biellette commandee par la dite-translation, la seconde 
effectuant sur I'outil un deplacement parallele a elle et com- 
pensant exactement I'effet de la rotation pour maintenir en 
meme temps I'extremite active de I'outil dans la position 
qu'il occupe dans I'espaee. 

Dispositif particulierement adapte au reglage et au depla- 
cement d'une tete de focalisation d'un faisceau laser des- 
tine a travailler une piece gauche. 
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DISPOSITIF D 'ORIENTATION AUTOMATIQUE D'UN OUTIL 

La presente invention concern© le domaine de la productique et plus 
particulierement celui des robots industriels, Un robot est un mSeanisme 
articule destine a realiser le positionnement et/ou le deplacement d'un 
outil par rapport a una piece a travailler (ou inversement). Generalement, 

5 l'outil est fixe a 1'extremite d'une articulation du robot, appelee 

poignet, dont le r61e est de permettre son orientation par rapport a la 
piece t travailler selon une, deux ou trois directions. Lorsque 1 'outil 
comme c'est g£neralement le cas, genere son action de fason ponctuelle en 
son extremite opposee a sa fixation, c'est ce point extreme que le 

10 mecanisme qui le manoeuvre a pour r61e de guider selon la nature du 

travail a effectuer. Pour conserver une orientation determinee comme c'est 
presque toujours le cas le robot doit observer non seulement un 
positionnement et un gaidage precis de 1 'outil mais doit engager §galement 
son ensemble, dont les parties en constituent la morphologie sont lourdes, 

15 dans des d£plaeements destines a eompenser les dimensions et 

l r excentration de 1 'outil, Ainsi selon la courbure de la trajeetoire, les 
inerties m£eaniques du robot peuvent limiter dans leurs accelerations 
I'efficacite de 1' operation. Dans les dispositifs connus, le logiciel de 
commande tient eompte de leur morphologie d* ensemble dans ces deplacements 

20 eorapL§mentaires compliques, mais, il devient alors tres souvent impossible 
autrement que par des moyens informatiques sophistiqu6s et onereux de 
programmer d'avance la machine et d'obtenir rapidement le meilleur 
resultat dans la position optimale de 1 'outil. 

Pour obtenir une utilisation simple malgr6 cette complication il est 

25 done indispensable de disposer de logiciels appropries supportes par des 
systemes informatiques aux performances poussees done chers. Malgre cela 
la programmation reste un probleme si, malgr6 ces moyens informatiques, 
on doit observer des orientations precises de 1 'outil et si ensuite la 
machine doit fonctionner a des vitesses 61ev6es. 
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On connait ainsi des robots dont les commandes permettent, sans 
deplacer 1'extremite de l'outil, d'orienter eelui-ei correctement. 
On peut alors lors de la programmation regler d'abord 1'extremite 
de 1'outil et gr&ce a un logiciel approprie mettre le reste de la machine 

5 en eonformite avec 1 'orientation desiree. Cette raise en eonformite deplaee 
les diff6rents bras du robot. La programmation par apprentissage se 
faisant k basse vitesse et point a point, les problemes li§s aux inert ies 
apparaissent seulement lors du fonctionnement ult6rieur et sont de nature 
a necessiter une reprise de la programmation. C'est pourquoi on doit avoir 

10 reeours a des methodes liees a la conception assistee par ordinateur qui 
impliquent des moyens important pas touaours disponibles. 

Sont 6galement eonnus des dispositifs eomportant une rampe circulaire 
dont le centre correspond & la position de 1'extremite active de 1'outil 
et qui permet au moyen d'un support motor ise de satisfaire 1 ' independanee 

15 de 1' orientation avec les autres commandes d'axes. Cependant une telle 
disposition presente un encombrement qui dans certaines utilisations 
interdit ou limite l'emploi de cette solution. 

L'objet de la presente invention est de supprimer cet ensemble de 
problemes . 

20 Par une conception particuliere de 1'extremite supportant 1'outil 
1* orientation de eelui-ci ne fait en aucun moment appel aux diff§rents 
bras et ^limine les problemes d'inertie des sytemes connus qui se posent 
au niveau de la programmation et du fonctionnement ulterieur, necessitant 
un logiciel math§matiquement tres evolue ou, pour les dispositifs a rampe 

25 circulates, elimine les problemes de leur encombrement. 

La presente invention a en eff et pour objet un mecanisme qui commande 
1' orientation et la direction d'un outil par rapport & la surface d'une 
piece a travailler, en vue d 'observer sa_ perpendicularity par rapport au 
plan tangent au point d' impact par exemple, de fagon independante des 
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autres meeanismes, et, ce, eontrairement aux dispositifs connus. 

Ainsi, grace k ce dispositif, il devient possible de regler le point 
d'impaet de 1' outil, materialise par l'extremite de eet outil, sur un 
point eourant de la trajectoire, en manoeuvrant ou en programmant 

5 d'abord 1* ensemble des bras m§eanises, puis sans modifier les positions 
relatives successives des bras telles que determinees, de regler ensuite 
independamment, soit par intervention manuelle sur la eommande de moteurs 
assoeies soit par un dispositif automatique, la direction du-dit outil. 
Les problemes de programmation compliqu§e et les problemes d'inertie 

10 deeoulant de 1 'orientation de 1 'outil sont ainsi elimines, 

Le present dispositif est done partieulierement eff icaee dans les 
situations ou la (ou les) trsgectoire(s) presentent des courbures tres 
fortes et oft la vitesse operatoire est elevee. Dans de telles situations 
les dispositifs connus necessitent de diaiinuer la vitesse operatoire et 

15 limitent par suite l'efficaeite de 1 'operation et la rentabilite de la 
machine. C'est le cas des machines a deeouper au laser des tSles de forme 
gauche pour les quelles la qualite et la vitesse de la decoupe est 
directement liee a la precision de la position et de la direction de 
1' outil. Dans ces machines il apparait une complication supplementaire du 

20 fait que le chemin optique engendre, a chaque articulation, un deealage ou 
offset mecanique qui accroissent les diff icultes, deja existantes dans les 
dispositifs connus, de programmation et de fonctionnement . 

La presente invention elimine ces problemes en ce qu'elle permet, par 
sa conception et son fonctionnement mecaniques au niveau du "poignet" 25 

25 support d' outil, de separer les mouvements lies a la position du point 
d'impaet (ou extremite) de 1 'outil et ceux lies a son orientation par 
rapport a la piece en fonction du procede utilise. 

Elle se caracterise en ce que 1 'outil, torche de soudage ou t§te de 
focalisation de faisceau laser, de longueur donn^e est f ix£ sur un pivot 
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pouvant tourner dans un plan autour de son axe, celui ci etant lui-m§me 
dispose k 1'extremite d'un bras muni egalement a son extremite opposee 
d'un second pivot , d'axe par allele au premier, second pivot fixe Si 
1'extremite d'un support cylindrique pouvant glisser et tourner dans un 

5 fourreau, autour de son axe, le glissement axial relatif du support et du 
fourreau entrainant par un deu de deux biellettes articul§es, disposees 
l'une, a fixation, a 1'extremite et dans le prolongement exact du bras 
sus-dit, l'autre prenant appui rotatif sur le fourreau, 1'enseirible <§tant 
ainsi determine pour former deux triangles semblables opposes par le 

10 sommet, tels que 1'extremite de 1'outil, 1'axe du second pivot et l'axe 
d 'appui de la seconde biellette sur le fourreau sont toujours alignes et 
le restant d 'autre part, les proportions des differents leviers, formant 
cStes des trianbles, etant telles que 1'outil et la seconde biellette 
restent paralleles, grace a une liaison entre des roues dentees liees aux 

15 deux pivots maintenant l'egalite des angles formes entre les deux 

biellettes d'une part et entre le bras et l'axe de 1'outil d' autre part. 

Ainsi, lorsqu'on imprime un glissement relatif entre le support 
cylindrique et le fourreau, la biellette et 1'outil restant parallele, on 
commande par ce moyen 1 ' inclinaison de l'axe de 1'outil par rapport a 

20 l'axe de rotation du support cylindrique dans le fourreau et de 

plus, but recherche, 1'extremite du dit outil reste, dans ce mouvement sur 
le dit axe. 

Dans le glissement relatif support eylindrique-fourrean commande par un 
moteur, le systeme est tel qu'il imprime au fourreau une translation 
25 parallele au glissement et d'une valeur telle que 1'extremite de 1'outil 
reste au m£me point sur l'axe du support. On a commande ainsi par un 
moteur unique 1' inclinaison de 1'outil par rapport a l'axe du support. 
Sachant, comme deja dit que le support peut tourner autour de son axe 
de coulissement sur lequel se trouve 1'extremite de 1'outil, et ee grace 
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a un second moteur, le systeme peut ainsi de fason independante et grB.ee 
a la eommande separSe de deux moteurs regler 1'inelinaison d'une part et 
1 'orientation d 'autre part de l'outil sans modifier la position dans 
1'espace et par rapport a la piece a travailler de son extremite, sans 

5 entrainer de mouvements auxiliaires des bras supports de ce poignet 
support d'outil, objet de 1' invention, et sans n§cessiter la raise en 
oeuvre de logiciels eompliques. Un tel dispositif permet de faire 
fonctionner toute sorte d'outils et en particulier des tStes de 
focalisation de faisceaux laser sans avoir k tenir eompte des offset des 

10 articulations dans la conception des logiciels de gestion des 

deplacements. En fonctionnement les axes 6tant regies ind§pendamment et 
n'ayant pas a tenir eoirpte des ecarts dQs aux dispositifs elassiques, les 
conditions de travail optimales sont directement et rapidement obtenues. 
On peut egalement utiliser 1' invention pour trouver automat iquement sur 

15 un point situe sur une surface gauche la perpendiculaire en ce point au 
plan tangent a la dite-surface. En effet les codeurs lies a 1'inclinaison 
et a la direction donnent directement, aprfes reglage manuel ou de 
preference automatique grglce a des systemes de visee, les valeurs des 
angles correspondants a la direction, par rapport a un referentiel, de la 

20 dite perpendiculaire. 

Pour mieux con^rendre le fonctionnement d'un syst&me conforme & 
1' invention, on se reportera aux dessins accompagnant la description qui 
suit. Bien entendu, les dispositions d^crites ne sont nullement 
une limitation a la portee de 1' invention. 

25 La figure 1 represente schematiquement une machine elassique 
travaillant avec un faisceau laser. 

La figure 2 met en evidence le deealage imprime dans la machine 
elassique precedente dQ au faisceau laser. 

Les figures 3A et 3B donnent 1'exemple d'une autre disposition connue. 
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Les figures 4A, 4B et 4C montrent sous forme de schemas theoriques 
l'essentiel de 1* invention. 

La figure 5 montre une realisation non limitative d'un dispositif 
conforme k 1' invention. 
5 La figure 6 montre le parcours d'un rayon laser associe au systeme de 

1" invent ion, 

Les figures 7A et 7B montrent comment on peut rggler la position des 
bras pivotants selon 1' invent ion et comment peut fonctionner un dispositif 
automatique pour ce faire. 
10 La figure 8 montre a titre d'exemple un autre systeme optique associe 
au dispositif de 1* invention permettant son reglage automatique pendant la 
programmation ou le travail de la machine. 

La figure 9 represente une application particuliere de 1' invention au 
soudage a l'arc. 

15 On va reprendre ci-apres la description de chaque figure. 

La figure 1 represente tres schematiquement une machine a travailler 
par laser a 5 axes ne comportant pas 1' invention et mettant en evidence 
les defauts qu'elle pallie. Sur le bati (1) represente symboliquement et 
support d' ensemble est fixe un guidage (2) sur le quel se deplace un 

20 chariot (3) pour former 1'axe n X"(4) de la machine. Sur le m§me bati est 
fixe un support (5) perpendiculaire et au dessus de (2) sur lequel se 
deplace le chariot (6) pour former l'axe "Y"(7). Sur le chariot (6) se 
deplace verticalement le bras (8) formant l'axe "Z"(9). A 1'extremite de 
(8) un palier permet a la chape (11) de tourner selon un axe vertical. La 

25 chape (11) supporte le pivot (12) qui selon la rotation (13) permet 
d'orienter 1'outil (14). La machine report dans le cas particulier un 
faisceau laser horizontal devie a 90° par le miroir (15) qui traverse 
ensuite le palier creux (10), est a nouveau devie : a 90° par le 
miroir (16) fix£ sur (11) selon une direction confondue avec la rotation 
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(13). Le faisceau est a nouveau devie par un miroir (17) non represente 
mais attenant a (12) pour §tre focalise dans (14) et determiner un point 
de focalisation ou point de travail (18). On voit que lorsque 
1'on veut changer 1 'orientation de (14) sans changer la position de (18), 

5 on est oblige de faouger les axes X, Y et Z. 

La figure 2 montre schematiquement le parcours de l'axe du faisceau 
laser de la machine de la figure 1, par rapport a un referent iel (19). Le 
parcours se compose d'un trajet vertical (20) puis d'un deealage ou offset 
(21), pennettant d'amener le faisceau en (22) assurant la rotation (23). 

10 On voit que si l'on veut changer la direction de (22) sans changer son 
arrivee en 0 il faut bouger l'axe (20) et la rotation (23). 

La figure 3A represente une variante de la t§te de la machine 
precedente dans laquelle la rotation de l'outil est telle que son axe 
rencontre celui de la rotation de l'axe Z qui est egalement, lorsque c'est 

15 le cas, l'axe du faisceau laser. II n'y a done pas d' offset lateral. 

L'ensenible pivote autour de (24) dont l'axe coincide avec celui du laser 
(20) entralnant la chape (25). Par le 3 en des miroir s (26) et (27) on 
ramene le faisceau laser de telle sorte que son axe rencontre l'axe 
d'arrivee (20) quelle que soit l'orientation (28). 

20 Dans ce cas il n'y a pas d' offset lateral comme le montre la figure 3B. 
On peut voir en effet que le parcours (30) ramene l'axe de (22) a 
rencontrer en (29) l'axe (20) quelle que soit (28). 

La figure 4 donne le principe de base de la presente invention. 

La figure 4A montre schematiquement l'outil (31) dont 1'extremite utile 

25 (39) coincide avec 1' intersection de l'axe (20) et du plan (40). Bile 
montre egalement le levier (32) a,b denomme second levier, articule sur 
(31) et pivotant en (35) a 1'extremite du support (36). L'extremite haute 
de (32) est liee par un pivot parallele au premier a la biellette (33) qui 
prend appui en (37) sur le fourreau (38). Les points (39), (35) et (37) 
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sont alignes. Le pivot (35) determine sur le levier (32) une partie a et 
une partie b dont le rapport k=a/b est constant et fixe par construction. 
L' ensemble est tel que 1'alignement impose que la longueur de la biellette 
(33) et celle du bras (31) soient dans le rapport k. Les angles cx (34) 

5 sont maintenus egaux par une liaison en rotation de rapport 1 des leviers 
(33) et (31) sur les pivots du levier (32) de sorte que (31) est toujours 
parallele a (33). Dans la position de la figure, HI donne la cote de (35), 
H2 la distance entre (35) et (37) et H3 la somme H1+H2. 

La figure 4B montre le dispositif dans une position obtenue par 

10 deplacement de (38) sur une distance de d(41) par rapport a (36). Compte 
tenu de la liaison en egalite de rotation de (31) et de (33) et du 
rapport k des leviers, il est facile de voir que (39) s'est d£plaee de 
D(42) par rapport a (40). M d" et "D" sont dans le rapport de k et les 
points (37), (35) et (39) sont restes alignes. 

15 La figure 4C montre que si dans la situation precedente on el&ve (38) 
de la distance "D" par rapport & (40), l'extremite (39) revient sur (40). 
On a ainsi realise la modification de <x (ou de la direction de (31)) en 
deplasant simultanement et dans un rapport donne k les supports (36) et 
(38). 

20 L' invention reside dans le fait que les deplaeements relatifs mis en 
evidence dans 1 'explication precedente sont realises, gr&ce a une liaison 
particuli^re des elements mobiles (36) et (38), par un moteur unique et 
que l'extremite de l'outil (54) ne quitte pas sa position dans l'espace 
tandis que 1 'action du~dit moteur a provoqu£ le changement d 'orientation 

25 de l'outil sans changer la position du support d 'ensemble. 

La figure 5 est un exemple de dispositif conforme & 1' invention, mais 
non limitatif . La description est donnee ci-apres. 

La pidce (44) de forme tubulaire ou simplement cylindrique peut 
eoulisser et pivot er autour de son axe A dans un fourreau (45). 
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L'extremite de (44) est pourvue d'un pivot (46) autour duquel peut 
osciller le levier (47). Ce levier comporte un prolongement (48) qui 
revolt en son extremite une biellette (49) dont 1' autre extremite est 
f ixee a rotation en (50) sur une embase annulaire pouvant tourner en 

5 coulissant sans jeu dans la gorge (51) du fourreau (45). L'ensemble 

supporte par la piece tubulaire (44) peut ainsi tourner autour de l'axe A 
sans affecter la position axiale de (50) fix£e par la gorge (51). 

A l'extremite opposee de (47) et parallelement an pivot (46) peut 
tourner autour du pivot (52) le bloc (53) sur le quel est fixe 1'outil 

10 (54) dont l'extremite active est au point (55). La roue (56) solidaire de 
(49) peut tourner autour de l'axe centre sur elle et liant (48) et (49). 
La roue (57) solidaire du bloc (53) peut tourner autour du pivot (52) 
centre sur elle. Les deux roues (56) et (57) sont crenelees et de 
diametres egaux. Elles sont reliees par une courroi (58) appropriee ou 

15 par tout autre moyen produisant un eff et identique de maintenir paralleles 
dans leurs rotations respectives la biellette (49) et l'axe de 1'outil 
(54) en permanence. Ainsi toute modification de la distance (46) a (50) 
modifie la distance de (46) a (55) et puisque (50) ne peut se deplacer 
lineairement que parallelement a l'axe A, la conf ifuration de l'ensemble 

20 articule preeedemment decrit formant deux triangles semblables opposes par 
le sommet, le point (55) se deplace aussi le long de l'axe A. 

La piece tubulaire (44) tourne autour de son axe A gr&ce au palier 
(59). La rotation est realisee par la roue et vis tangente (60) entrainees 
par le moteur (61) fixe sur le support (62). Ainsi 1'outil (54) tourne par 

25 action du moteur (61) autour de l'axe A sans que le point (55) ne quitte 
sa position sur cet axe. 

On va maintenant expliquer comment est realisee la commande 
d'orientation par rapport a l'axe A de 1'outil (54) sans que le point (55) 
ne quitte 1' intersection de l'axe A avec le plan (40). 



10 
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Le fourreau (45) coulisse parallelement a 1'axe A sur la piece (63) par 
la glissiere sommairement representee (64). Le fourreau supporte la 
cremaillere (65) sur laquelle agit le pignon (66) fixe solidairement sur 
1'axe (67) porte par la palier (67') et commande a rotation par le moteur 

5 (68). Dans la disposition decrite, La piece (63) comporte pour permettre 
le passage de 1'axe (67) une lumiere (69). La piece (63) coulisse a son 
tour a l'extremite du bras (70) par la glissiere de guidage (71). Le 
support (62) de la commande de rotation de (44) est fixe sur (63), Le 
moteur (68) est dans la disposition representee fixe egalement sur la 10 

10 piece (63) par le support (68'). Sur (70) est fixee en position adequate 
la cremaillere (72) sur laquelle s'engrene la roue dentee (73) solidaire 
de 1'axe (67). Les pignons dentes (66) et (73) sont done solidaires en 
rotation et il existe entre le diametre priroitif de (66) et celui de (73) 
le m§me rapport qu' entre la 

15 biellette (49) et la longueur de 1'outil (54), e'est k dire k. Ainsi, 
toute rotation commandee par le moteur (68) entraine une translation 
determinee de (45) sur (63) et une translation k fois plus grande de (63) 
par rapport a (70). Par rapport a (40) et a (70) les deux translations 
s'ajoutent et l'extremite de (54) reste a 1' intersection de A avec (40) 

20 alors que 1 'angle entre A et 1'axe de (54) a ete modifie. Autrement dit, 
toute rotation % entraine une rotation de 1'axe de (54) sans que (70) ne 
bouge par rapport ii (40) et sans que le point (55) ne quitte sa position 
sur A et sur (40). D'autre part, quelle que soit 1 'orientation de (54) sa 
rotation fe sera commandee independamment et dans les m§mes conditions par 



25 le moteur (61). 

La disposition decrite est donnee ici comme exemple non limitatif d'un 
dispositif conforme a 1'invention. En particulier, la disposition des 
glissieres (64) et (71) peut §tre differente pour obtenir en pratique une 
meilleure quality de fonotionnement. De plus, le moteur (58) serait mieux 
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dispose si au lieu de commander directement 1'axe (6?) il le faisait par 
une systeme bielle-manivelle permettant un meilleur eontrQle de la 
position extreme haute de (83). Le moteur pourra aussi et avantageusement 
Stre fixe sur l'axe (49) pour commander directement 1'orientation de (54) 
5 et assurer un meilleur passage du systeme an point d'alignement. On pourra 
preferer commander les translations par un systeme bielle-manivelle 
entraine par (68) sur (63) et disposer sur l'axe (49) un petit moteur 
couple qui assurera le passage du meoanisme ou son arrgt a la position 
d'alignement. 

10 La figure 6 donne le chemin optique d'un faisceau laser lie au 

dispositif decrit precedemment pour montrer que gr&ce a deux offset on 
peut utiliser les avantages de 1' invention pour travailler une pi&ce 
gauche au laser en commandant independamment de la position du point de 
focalisation 1'orientation et la direction de la t§te de focalisation, Le 

15 faisceau arrive en (72) est devie a 90 par (73) en (74) et par les deux 
couples de miroirs (75)/(76) et (77)/(78) qui eliminent 1 'offset entre 
(74) et (79), axe de sortie du faisceau focalise par 1 'optique (80) en 
(55). 

La figure 7A permet de voir comment on peut utiliser 1' invention. En 
20 (44) apres extraction du miroir (75) emerge le laser d'alignement HeNe qui 
donne sur la piece (81) un impact 0, que l'on peut sans s'occuper de 
1'outil r£gler sur la trajectoire a suivre (82). Par un autre laser (84) 
fixe sur (53) et le capteur (83 ), camera CCD, on pourra regler la 
coincidence de 1'extrimite de 1'outil avec le point d'impact 0. 
25 La figure 7B donne un autre exemple d'emploi et de reglage d'un outil 
supports par un syst&me conforme a 1'invention. Si le laser (84) fournit 
un faisceau structure en cercle, exemple non limitatif de structure 3 
lorsque la direction n'est pas perpendiculaire au plan de la piece a 
travailler, la camera va observer une ellipse (85). On pourra alors 
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commander automatiquement une rotation faisant coincider le grand axe de 
1'eilipse (86) avec le plan d 'orientation (87) puis par commande de 
l'orientation de (53) ramener 1 'ellipse a une forme circulaire (88) qui 
fournit le contrfcle de perpendicularity axe de l'outil/surfaee de piece. 

5 La figure 8 donne une autre possibility du systeme par la mise en 
oeuvre sur (53) d'un dispositif de visee electronique (89) formant sur 
(90) la figure (91) par rapport a la trajectoire (92). 

La figure 9 donne un exemple de 1 'utilisation de 1' invention dans le 
cas d'un soudage a l'arc. Le support (93) resoit le syteme eoulissant (94) 

10 conforme a 1' invention. On retrouve le support eoulissant (95) le levier 
(96) l'anneau tournant (98) la biellette (97) et le bloc port© outil (99) 
restant parallele a (97). On peut ainsi commander l'orientation de la 
torche (100) de l'arrivee de fil (101) pour suivre le profil de la piece a 
souder (102) malgre la piece g§nante (103). 

15 Ainsi, et tout particulierement dans le cas d'un robot de morphologie 
cartesienne a trois axes lineaires, ou l'extremite de i'axe Z est fixee 
par rapport a un referentiel orthonorme, directement et independament par 
chacun des moteurs d'axes, la direction et l'orientation de 1' outil sont 
gr&ee a 1' invention reglables independamment . 

20 Ainsi tout mecanisme cartesien eomportant un dispositif conforme a 
i' invention ne necessite nullement de logiciel eomportant des moyens 
mathematiques bases sur des etapes successives d' inversion de matrices 
representant chacune un bras ou un axe du mecanisme. Cela permet de gagner 
en temps de traitement lors d'un suivi de trajectoire en temps reel. 
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KEVEHDICATIONS 



1/ Dispositif de eommande de la direction d'un outil (54), de longueur 
donnSe entre sa fixation sur son support (53) lui-m§me pivotant & 
l'extr&mit6 d'un bras de levier (47) et son extr6mit§ active (55), 
materialise ou non et d§stin6e a ex6cuter sur une piece une t&che selon 

5 une ou plusieurs trajectoires, determinant la dite-direction par report a 
elles en tous points courants, caract&rise en ce qu'un moteur unique (68) 
engendre sur trois supports coulissants li£s entre eux (44 , 45, 70) une 
premiere et une seconde translation paralleles, 

la premiere translation s'exersant entre le premier et le deuxieme 

10 support et modif iant la distance entre un premier (46) et un second pivot 
(50) fix6s respectivement sur les dit-supports et d'axes paralleles entre 
eux et perpendiculaires k la translation, premier et second pivots sur 
lesquels peuvent tourner le bras de levier (47) et une biellette (49) 
articul§s entre eux, 

15 la biellette (49) et la direction de 1' outil (54) Stant maintenus 

paralleles par un moyen quelconque liant la biellette (49) et le support 
(53), 

les dimensions de la biellette (49), du levier (47), de la longueur de 
1 "outil (54) ainsi que les distances entre les pivots et 1 'articulation 
20 6tant telles que 1'extremite active de l'outil (55) soit alignee avec les 
pivots (46) et (50), la premiere translation engendrant ainsi sur 
1'extremite active (55) de l'outil une translation parallele avec elle, 

la seconde translation parallele s'exerpant entre le premier 
(44) et le troisieme support (70) est de mime sens et 6gale au deplaeement 
25 de l'extr6mite active de l'outil (55). 

2/ Dispositif conforme t la revendication 1 et caraetSrise en ce que le 
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premier support (44) peut tourner par un moteur (61) autour d'un axe 
parallele k la translation et passant par 1' extremity active de l'outil. 

3/ Dispositif conforme aux revendications 1 et 2 et dont le troisieme 
support est constitu§ par le bras d'un mecanisme articule ou coulissant 
5 tel un robot. 

4/ Dispositif conforme aux revendications 1, 2, et 3 et caracterise 
en ce que le support (44), le levier (47), le support (53) sont creux et 
sont equipes de miroirs de fa<?on a tranmettre a l'outil un faisceau laser. 

5/ Dispositif conforme a la revendication 6 et caracterise en ce que 
10 l'outil est une tfete focalisant ou structurant le faisceau laser. 

6/ Dispositif conforme k la revendication 5 et caracterise en ce qu'il 
comporte un capteur d' analyse de la reflexion du faisceau laser sur la 
pifece. 

7/ Dispositif conforme aux revendications 1 et 2 et caracterise en ce 
15 que les mouvements des moteurs sont contr61es par des codeurs donnant 
directement les valeurs des angles de la direction de l'outil. 

8/ Dispositif conforme a la revendication 1 et caracterise en ce que 
le moteur (68) commande directement ou indirectement les translations des 
supports et que la rotation du levier (47) est assuree par un moteur 
20 couple auxiliaire. 

9/ Dispositif conforme a la revendication 1 et caracterise en ce que 
la longueur de la biellette (49) est reglable en fonction de la longueur 
de l'outil (54). 
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Device for automatically orientating a tool 
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Abstract of FR2663583 

Device intended to control, using a single 
motor, the orientation of a tool about its active 
end, the latter remaining fixed in space and the 
orientation being obtained without having to 
displace the other mechanical elements 
supporting the tool by means of the device. 
Device characterised in that it combines two 
parallel translations, the first one acting on the 
orientation of a lever carrying the tool in terms 
of rotation and holding it parallel to a 
connecting rod controlled by the said 
translation, the second performing, on the tool, 
a displacement parallel to it and exactly 
compensating for the effect of the rotation in 
order at the same time to keep the active end 
of the tool in the position which it occupies in 
space. Device particularly suited for adjusting 
and displacing a head for focusing a laser 
beam, intended to operate on a skewed 
component. 



